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 第 3 章では，シングルロボットにおける環境地図構築手法として，Evolution Strategy 






 第 4 章では，遠隔モニタリングシステムにおける環境地図の可視化として，3次元 SLAM
の構築手法を提案する．RGB-D センサを用いた 3次元 SLAM において，誤対応点を多く含む
データ集合から正しい対応点を探索するための手法として，ES に基づく Evolution 
Strategy Sample Consensus と呼ばれる手法を提案し，従来手法と比較して安定かつ高速な
対応点探索が可能であることを示した．また，Growing Neural Gas (GNG)を用いた 3次元
環境地図の位相構造学習手法を提案するとともに，環境地図の特徴量の抽出及び可視化す
ることにより，遠隔モニタリングが円滑に行えることを示した． 
 第 5 章では，マルチロボットによる環境地図構築手法を提案する．マルチロボットが協
調的に環境地図を構築するためには，互いの位置情報を共有する必要がある．そこで，3章
において提案した MM と ES を組み合わせた位置推定手法を提案する．次に，マルチロボッ
トが大規模データから必要な粒度の環境情報を抽出するための手法として，階層的に位相












 第 7 章では，本論文のまとめとして，結論と考察について述べ，今後の展望について述
べる． 
 
